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La presente invention concerne un moyen de maintien 
en position de deux pieces destinees a etre fixees l'une a 
1' autre.. Un tel moyen de maintien en position est par 
exemple utilisable pour realiser un inter-verrouillage de 
5 deux outils, ou d'un outil et d f un support d' outil. 

Dans les lignes d 1 assemblage de carrosseries 
d T automobiles, on assure la mise en geometrie des sous- 
ensembles (tels que le soubassement, les cotes de caisse, 
la jupe arriere...) les uns par rapport aux autres et par 

10 rapport aux robots de soudures. Les pieces de carrosserie 
etant par nature deformables lorsqu T elles sont soumises a 
des contraintes, les outillages utilises pour realiser une 
carrosserie de geometrie determinee et reproductible ont 
une double fonction : d'abord constituer une armature pour 

15 chacun des sous-ensembles deformables afin de les 
rigidifier et ensuite constituer une interface stable 
permettant une mise en position precise dans un referentiel 
fixe qui est celui des robots de soudure . 

Dans un precede de realisation de carrosseries 

20 automobiles recemment mis au point, l'etape d' assemblage de 
la carrosserie comprend une phase de mise en place et de 
maintien en position de deux cotes de caisse et d'une jupe 
arriere dans le repere d f un poste d' assemblage au moyen de 
deux outils lateraux paralleles cooperant chacun avec un 

25 cote de caisse et d'un outil transversal cooperant avec la 
jupe arriere, les trois outils etant lies les uns aux 
autres et au referentiel du poste d f assemblage de maniere 
que 1' outil transversal soit place et maintenu dans une 
position precise et verrouillee dans ce repere et qu'il 

30 forme un outil d' entretoisement et de contreventement pour 
les deux outils paralleles dans une direction 
perpendiculaire a ceux-ci . 

Selon le type de carrosserie a assembler, il est 
necessaire soit que la jupe arriere soit prealablement mise 

35 - en place pour que les cotes de caisse puissent ensuite 
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venir encadrer celle-ci, soit que les cotes de caisse 
soient prealablement mis en place pour que la jupe arriere 
puisse venir ensuite coiffer les extremities correspondantes 
de ceux-ci. En outre, dans un souci d' augmentation de la 
5 productivity, il peut etre interessant que les trois outils 
puissent s 1 engager mutuel lenient ou se degager les uns des 
autres de maniere simultanee permettant ainsi un gain de 
temps. Or, les moyens connus de maintien en position de 
deux pieces l'une par rapport a l 1 autre n'autorisent qu'une 

10 seule direction d f engagement relatif desdites pieces de 
sorte que leur incorporation au poste d 1 assemblage precite 
pour relier les outils obligerait une mise en place des 
outils au moins partiellement successive et dans un ordre 
predetermine. Ceci limiterait la flexibility et la 

15 productivite maximale du procede . 

Par 1' invention, on propose un moyen simple de 
maintien en position de deux pieces permettant une approche 
des pieces l'une de 1 T autre selon au moins deux directions 
extremes d'accostage coplanaires formant entre elles un 

20 angle d'accostage. 

Selon l f invention, le moyen de maintien en position 
comprend d'une part au moins un ve male et un ve femelle 
pourvus chacun de moyens de sa fixation a une des pieces de 
telle maniere que chaque ve soit centre sensiblement sur 

25 une direction parallele a la bissectrice de 1 ? angle 
d'accostage et le ve femelle possedant une portion d' entree 
ayant un angle d'ouverture au moins egal a 1* angle 
d'accostage, et d ? autre part, un moyen pour appliquer le ve 
male contre le ve femelle selon une direction parallele a 

30 ladite bissectrice. 

Ainsi, chaque ve assure une fonction de 
guidage / recentrage de 1' autre ve durant la phase 
d' approche des deux pieces l'une vers 1' autre qui permet un 
alignement des axes des ves et une fonction de 

35 positionnement statique de 1' autre ve une fois les pieces 
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approchees et maintenues en position par le moyen 
appliquant les ves l'un contre 1' autre. 

Selon une premiere caracteristique particuliere, 
les ves ont des angles d'ouverture sensiblement egaux qui 
5 sont superieurs a l T angle d'accostage et, plus 
particulierement pour un angle d'accostage d 1 environ 90°, 
les angles d'ouverture des ves sont egaux a environ 120°. 
Les ves ayant un angle d'ouverture superieur a 1' angle 
d'accostage, on s'affranchit des incertitudes du 

10 positionnement relatif des ves prealablement a leur mise en 
contact- Ceci est particulierement interessant lorsque les 
pieces sont mises en place par des robots standards ayant 
une precision de positionnement moyenne . 

Selon une deuxieme caracteristique particuliere, le 

15 ve femelle possede une portion de fond ayant un angle 
d'ouverture sensiblement egal a 1' angle d'ouverture du ve 
male qui est au moins egal a 1' angle d'accostage et 1' angle 
d'ouverture de la portion d' entree du ve femelle est 
superieur a 1' angle d'ouverture de la portion de fond de 

20 celui-ci, plus particulierement pour un angle d'accostage 
sensiblement egal a 90°, 1' angle d'ouverture du ve male et 
de la portion de fond du ve femelle est sensiblement egal a 
90° et l'angle d'ouverture de la portion d'entree du ve 
femelle est sensiblement egal a 120°. 

25 Selon un mode de realisation particulier, le moyen 

pour appliquer les ves l'un contre 1' autre comprend un pion 
s'etendant en saillie du ve male symetriquement par rapport 
a celui-ci pour etre introduit dans une lumiere allongee 
menagee dans le ve femelle et de grand axe contenu dans le 

30 plan des directions d'accostage, au moins une machoire 
etant montee mobile sur le pion pour etre actionnee entre 
une position active dans laquelle elle forme une butee pour 
une face arriere du ve femelle opposee au ve male et une 
position inactive dans laquelle elle est escamotee et 

35 permet le passage libre du pion dans la lumiere du ve 

K 
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femelle. Le moyen de maintien en position a ainsi une 
structure compacte et relativement simple. 

La presente invention a egalement pour objet un 
dispositif d 1 assemblage d'une carrosserie, le dispositif 
5 comportant deux outils lateraux de support de cotes de 
caisse, un outil transversal a ces deux outils lateraux, et 
des moyens presentant 1'une des caracteristiques precitees 
pour maintenir en position les uns par rapport aux autres 
les outils lateraux et 1 'outil transversal, 1' outil 
10 transversal comportant au moins deux ves symetriques par 
rapport a un axe longitudinal de la carrosserie et destines 
a cooperer avec des ves correspondants fixes sur les outils 
lateraux, 

D' autres caracteristiques et avantages de 
15 1' invention ressortiront a la lecture de la description qui 
suit de modes de realisation particuliers non limitatifs de 
1 1 invention. 

II sera fait reference aux dessins annexes, parmi 
lesquels : 

20 - la figure 1 est une vue schematique en 

perspective d T un dispositif d 1 assemblage de carrosseries de 
vehicules conforme a 1' invention, 

- la figure 2 est une vue partielle de dessus 
illustrant un premier mode d'approche mutuelle des outils 

25 du dispositif conforme a l f invention, 

- la figure 3 est une vue analogue a la figure 2 
montrant un deuxieme mode d'approche mutuelle des outils, 

- la figure 4 est une vue en perspective d'un moyen 
de maintien en position de deux outils en cours d'approche, 

30 - la figure 5 est une vue partielle en coupe de 

deux outils maintenus en position 1 ' un par rapport a 
1 1 autre, 

- les figures 6 et 7 sont des vues de face et de 
cote d'une variante de realisation du ve male du dispositif 

35 de I 1 invention, 
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- les figures 8 et 9 sont des vues analogues aux 
figures 6 et 7 de la variante de realisation correspondante 
du ve femelle. 

Le dispositif conforme a 1' invention est destine a 

.-I 'J- ■ • 

5 1 1 assemblage de carrosseries de vehicules comportai|t^::un 
soubassement 1 de la caisse du vehicule, deux cotes de 
caisse 2 et une jupe arriere 3, 

En reference a la figure 1, le dispi^^^f 
d' assemblage comprend un bati fixe 10 qui possede uni^^e 

10 X, Y, Z. Dans ce bati, on peut apporter un support pour "le 
soubassement 1 de la caisse du vehicule automobile- de 
maniere que 1 1 axe longitudinal 1 ' du soubassement l^^^t 
parallele a la direction X. Les moyens pour appor^^^ce 
support et le mettre en position dans le repere sont Connus 

15 en eux-memes et ne sont pas represent es. Ce support s peut 
par exemple etre constitue par une palette qui circule au 
moyen d'un convoyeur traversant le bati 10 le long de la 
direction X, des moyens d' elevation etant prevus dans le 
bati pour desolidariser la palette du convoyeur et la 

20 mettre en reference dans le repere X, Y, Z. 

Le dispositif d f assemblage comprend un outil 
transversal destine a cooperer avec la jupe 3 et deux 
outils lateraux destines a cooperer avec les cotes de 
caisse 2, 

25 L f outil transversal est symbolise sous la forme d'un 

cadre 11 transversal a la direction X et susceptible d'etre 
attele au bati 10 par 1 ' intermediaire par exemple de plots 
de support 12. Les plots 12 cooperent ici avec le cadre 11 
par quatre points de fixation qui permettent d f assurer une 

30 immobilisation complete du cadre 11 dans le bati 10 tant en 
translation le long des directions X, Y, Z qu'en rotation 
autour de celles-ci. Le cadre 11 est ici equipe sur 1 ' une de 
ses faces, de moyens de prehension et de manipulation pour 
un robot 13 de sa manutention. Sur son autre face, le cadre 

35 11 possede des pinces pour cooperer avec la jupe 3. 
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Les outils lateraux sont symbolises sous la forme de 
cadres 14 qui sont paralleles a la direction Z et reposent 
sur le bati 10 par des plots 15, ce qui fixe leur position 
dans la direction Z. Chaque cadre 14 est equipe sur l'unede 
5 ses faces de moyens de prehension et de manipulation pour. un 
robot 16 de sa manutention et sur son autre face de pihces 
pour cooperer avec le cote de caisse 2 correspondant . ^ 

Le montant arriere 17 de chaque cadre 14 est x^lie 
au cadre 11 par 1 f intermediaire d'un mo yen de maint iell|§'en 
10 position generalement designe en 18 pour maintenir -les 
cadres 14 dans une position verticale entretoisee ^ et 
contreventee par le cadre 11 et fixer egalement les cadres 

14 dans leur position le long de la direction X. De manilere 

■Mb ■ ■ 

analogue, on peut prevoir que les cadres 14 constituent " les 

15 elements de blocage en X et Z du cadre 11 qui lui ne 
coopererait directement avec le bati 10 que par un plot 
1 1 immobilisant en Y (par exemple par un pilote d f axe Z).. 

Les moyens de maintien en position 18 sont agences 
pour permettre un accostage du cadre 11 par chacun des 

20 cadres 14 selon une direction Dl parallele a la direction Y 
et un accostage des cadres 14 par le cadre 11 selon une 
direction D2 parallele a la direction X (voir les figures 2 
et 3). Ces deux directions d 1 accostage sont coplanaires et 
forment entre elles un angle d 1 accostage fi> ici egal a 90°. 

25 Les moyens de maintien en position permettent egalement un 
accostage des outils selon des directions intermediaires 
entre les directions extremes Dl et D2 . 

En reference egalement a la figure 4, chaque moyen 
de maintien en position 18 comprend un ve male 19 et un ve 

30 femelle 20 ayant un angle d'ouverture a de 120° environ. 

L 1 angle d'ouverture a des ves est au mo ins egal a l 1 angle 
d f accostage et de preference superieur a celui-ci. 

L'outil transversal est associe a deux ves males 19 
disposes symetriquement par rapport a l'axe 1' pour cooperer 

35 chacun avec un outil lateral. Chaque ve male 19 est 
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solidaire du cadre 11 de telle maniere qu'il soit centre sur 
une direction parallele a la bissectrice de 1' angle 
d'accostage, c ' est-a-dire qu ! en l'espece la bissectrice b de 
1' angle d'ouverture a forme un angle de 45° avec les 
5 directions X et Y et s'etend dans un plan parallele au plan 
contenant lesdites directions X et Y. 

Les ves femelles 20 sont solidaires d'une extremite 
d'un bras 21 lui-meme solidaire du montant arriere 17 du 
cadre 14 concerne pour former un angle de 4 5° par rapport 

10 aux directions X et Y. Les ves femelles 2 0 sont montes coirane 
les ves males 19 de maniere a etre centres sur une direction 
parallele a la bissectrice de 1* angle d'accostage, c'est-a- 
dire qu T en l f occurrence la bissectrice b de 1' angle 
d'ouverture a du ve femelle forme un angle de 45° environ 

15 avec les directions X et Y et est coplanaire a celles-ci. 

Une lumiere allongee 22 ayant un grand axe 22' contenu dans 
le plan des directions d'accostage est menagee 
transversal ement dans chaque ve femelle 20 • 

Chaque moyen de maintien en position 18 comprend en 

20 outre un moyen pour appliquer le ve male 19 contre le ve 
femelle 20 selon la bissectrice de l 1 angle d'accostage p et 
la bissectrice b des angles d'ouverture a. 

Ce moyen comprend un pion 23 s'etendant en saillie 
du ve male 19 le long de la bissectrice b symetriquement par 

25 rapport a celui-ci et parallelement a la bissectrice de 
1' angle d'accostage. Deux machoires 24 sont montees mobiles 
sur le pion 23 pour etre actionnees de fagon connue en elle- 
meme par une tige de commande 25 (formee par la tige d'un 
verin non represents) entre une position active dans 

30 laquelle elles s'etendent en saillie lateralement par 
rapport au pion 23 (figure 5) et une position inactive dans 
laquelle elles sont escamotees dans le pion 23 (figure 4) • 

En fonctionnement , la cooperation entre les cadres 
11 et 14 et 1' element de carrosserie 3, 2 correspondant peut 

35 se faire au moment ou on met en place les cadres 11 et 14 

AT 
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dans le bati du poste 10, la jupe 3, le soubassement 1 et 
les cotes de caisse 2 prealablement mis en place dans le 
bati du dispositif etant alors pre-assembles . Les pinces des 
cadres 11 et 14 peuvent aussi constituer des moyens 
5 d'attelage du cadre 11, 14 et de 1' element de carrosserie 3, 
2 correspondants mis en oeuvre a l'exterieur de la ligne 
d f assemblage, le cadre 11, 14 constituant alors une sorte de 
palette de transport de 1' element de carrosserie 3, 2 
correspondant que le robot 13, 16 vient mettre en place dans 

10 le dispositif. 

Dans un premier mode d'accostage mutuel des outils 
represents a la figure 2 et correspondant a un type de 
carrosserie dans lequel les cotes de caisse 2 viennent 
encadrer la jupe 3, le cadre 11 est mis en place sur le bati 

15 10 avant les cadres 14, lesquels sont ensuite approches du 
cadre 11 selon la direction Dl parallele a la direction Y. 

Dans un deuxieme mode d'accostage represents a la 
figure 3 et correspondant a un type de carrosserie dans 
lequel la jupe 3 vient coiffer les extremites arriere des 

20 cotes de caisse 2, les cadres 14 sont mis en place dans le 
bati 10 avant le cadre 11, lequel est ensuite approche des 
cadres 14 selon la direction D2 parallele a la direction X. 

Dans un troisieme mode d'accostage, les cadres 11 et 
14 sont approches les uns des autres simultanement . 

25 Lors de la phase d'accostage, le pion 23 de chaque 

moyen 18 est introduit dans la lumiere 22 du ve femelle 20 
correspondant et se deplace le long de celle-ci jusqu'a ce 
que le ve male 19 soit regu dans le ve femelle 20. La mise 
en position active des machoires 24 est commandee de sorte 

30 que celles-ci prenant appui sur la face arriere 26 du ve 
femelle 20 opposee au ve male 19 provoquent un effort de 
traction sur le ve male 19 qui est applique contre le ve 
femelle 20 selon une direction parallele a la bissectrice b 
de 1' angle d'ouverture a des ves (voir la figure 5) et 

35 forment alors une butee pour la face arriere 26. On notera 
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que 1' angle d'ouverture a des ves et les materiaux utilises 
pour realiser ceux-ci (ici de l'acier) sont determines pour 
permettre un glissement des faces de chaque ve en contact 
lors des phases d'accostage et d' application des ves l'un 
5 contre 1' autre. La normale a ces faces et la direction de 
1' effort d' application des ves l'un contre 1' autre forment 
ainsi un angle superieur a 1' angle de frottement des 
materiaux utilises pour realiser les ves. 

Les parties arriere des cotes de caisse 2 et la jupe 

10 3 sont de la sorte parfaitement mises en position par 
rapport au soubassement 1 et ce, de maniere tres rigide 
grace a des moyens simples et legers . 

La partie des cadres 14 opposee aux montants 17, 
n'est pas immobilisee en Y. On peut done les rapprocher l'un 

15 de 1' autre en exergant un effort selon la direction Y sur 
cette partie avant . Des extensions non representees ici, 
paralleles a la direction Y, solidaires des cadres 14, 
constituent des moyens d'appui mutuels de ceux-ci limitant 
■ leur rapprochement et permettant leur liaison. 

20 On procede alors a la liaison ou au complement de 

liaison du soubassement 1, des cotes de caisse 2 et de la 
jupe 3 par soudage par points au mo yen de robots non 
representes. La mise en place de panneaux de toit et de 
traverses non representes entre les cotes de caisse peut 

25 etre realisee dans le meme poste ou dans un poste suivant . 
Pour ce faire, il suffit de placer la structure de pavilion, 
e'est-a-dire le panneau de toit et des traverses entre les 
brancards (partie superieure) des cotes de caisse 2 au moyen 
d'un chassis du genre cadre, de rapprocher les cotes de 

30 caisse l'un vers 1' autre done contre la structure de toit et 
de souder . 

En variante, conf ormement aux figures 6 a 9, chaque 
ve femelle 20 comprend une portion d' entree 20.1 ayant un 
angle d'ouverture al egal a 120° et une portion de fond 20.2 
35 ayant un angle d'ouverture oc2 egal a 1' angle d'accostage (3, 
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soit 90°. 

Chaque ve male 19 a un angle d 1 ouverture a egal a 
1 T angle d'accostage (3 et a l 1 angle d 1 ouverture oc2 , soit 90° 
en I'espece. 

La portion d 1 entree 20.1 du ve femelle 20 exerce 
ainsi une fonction de guidage dynamique du ve male 19 lors 
de la phase d'accostage tandis que la portion de fond 20.2 
du ve femelle 20 assure essentiellement une fonction de 
positionnement du ve male 19 lors de la mise en position 
active des machoires .24. 

On remarque que le ve male 19 comprend deux faces 
paralleles transversales 27 opposees et que le ve femelle 
comporte deux faces paralleles transversales 28 s'etendant 
en regard de part et d f autre de la lumiere 22. Lorsque les 
ves sont montes sur les outils correspondants, les faces 27 
et 28 sont perpendiculaires a la direction Z de telle 
maniere que, quand le ve male 19 est applique contre le ve 
femelle 20, les faces 28 encadrent les faces 27 pour 
immobiliser le ve male et le ve femelle l*un par rapport a 
1' autre dans la direction Z. Un positionnement relatif des 
outils selon la direction Z est ainsi realise. 

Bien entendu, 1' invention n'est pas limitee au mode 
de realisation decrit et on peut y apporter des variantes 
de realisation sans sortir du cadre de l f invention tel que 
defini par les revendications . 

En particulier, les moyens de maintien en position 
peuvent comprendre des ves male et femelle additionnels 
pour assurer un positionnement relatif des outils selon la 
direction Z, ou les ves male et femelle peuvent comprendre 
des portions coniques. 

En outre, d' autres angles d' ouverture des ves 
peuvent etre utilises, determines notamment en fonction de 
la valeur de 1' angle d'accostage. 

On peut egalement prevoir que l T outil transversal 
du dispositif d f assemblage ne coopere pas avec un element 
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de carrosserie et n' assure que la fonction d 1 entretoisement 
et de contreventement des outils lateraux. 

Enfin, le moyen de maintien en position conforme a 
1' invention n'est pas limite a 1' application decrite 
5 relative au dispositif d' assemblage mais peut etre employe 
pour le maintien en position de tout type de pieces 
manipulees en particulier par des robots pour etre 
approchees selon deux directions extremes d' accostage. 



RE VEND I CAT I ONS 

1. Moyen de maintien en position de deux pieces 
destinees a etre approchees l'une de 1' autre selon au moins 

5 deux directions extremes d'accostage (Dl, D2) coplanaires 
formant entre elles un angle d'accostage (fl) , caracterise 
en ce que le moyen de maintien en position comprend d'une 
part au moins un ve male (19) et un ve femelle (20) pourvus 
chacun de moyens de sa fixation a une des pieces de telle 

10 maniere que chaque ve soit centre sensiblement sur une 
direction parallele a la bissectrice de 1 ? angle d'accostage 
et le ve femelle possedant une portion d f entree (20.1) 
ayant un angle d'ouverture (al , a) au moins egal a 1' angle 
d'accostage, et d'autre part, un moyen (23, 24) pour 

15 appliquer le ve male contre le ve femelle selon ladite 
bissectrice . 

2. Moyen de maintien en position selon la 
revendication 1, caracterise en ce que les ves (19/ 20) ont 
des angles d'ouverture (a) sensiblement egaux qui sont 

20 superieurs a l'angle d'accostage (fi) . 

3. Moyen de maintien en position selon la 
revendication 2, caracterise en ce que, pour un angle 
d'accostage (B) d'environ 90°, les angles d'ouverture (a) 
des ves (19, 20) sont egaux a environ 120°. 

25 4. Moyen de maintien en position selon la 

revendication 1, caracterise en ce que le ve femelle (20) 
possede une portion de fond (20.2) ayant un angle 
d'ouverture (a2) sensiblement egal a l'angle d'ouverture du 
ve male (19) qui est au moins egal a l'angle d'accostage 

30 (3), et en ce que l'angle d'ouverture (al) de la portion 
d f entree (20.1) du ve femelle est superieur a l'angle 
d'ouverture (a2) de la portion de fond (20.2) de celui-ci. 

5. Moyen de maintien en position selon la 
revendication 4, caracterise en ce que, pour un angle 

35 d'accostage (3) sensiblement egal a 90°, l'angle 
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d'ouverture (oc2) du ve male et de la portion de fond (20.2) 
du ve femelle (20) est sensiblement egal a 90° et 1' angle 
d'ouverture (al) de la portion d'entree (20.1) du ve 
femelle (20) est sensiblement egal a 120°. 
5 6. Moyen de maintien en position selon l'une 

quelconque des revendications 1 a 5, caracterise en ce que 
le moyen pour appliquer comprend un pion (23) s'etendant en 
saillie du ve male (19) symetriquement par rapport a celui- 
ci pour etre introduit dans une lumiere allongee (22) 

10 menagee dans le ve femelle (20) et de grand axe contenu 
dans le plan des directions d'accostage, au moins une 
machoire (24) etant montee mobile sur le pion (23) pour 
etre actionnee entre une position active dans laquelle elle 
forme une butee pour une face arriere (2 6) du ve femelle 

15 opposee au ve male et une position inactive dans laquelle 
elle est escamotee et permet le passage libre du pion dans 
la lumiere du ve femelle. 

7 C Dispositif d' assemblage d f une carrosserie, 
comportant deux outils lateraux (14) de support de cotes de 

20 caisse (2) et un outil transversal (11) a ces deux outils 
lateraux, caracterise en ce que le dispositif comprend des 
moyens (18) conformes a l'une quelconque des revendications 
precedentes pour maintenir en position les uns par rapport 
aux autres les outils lateraux et 1 'outil transversal, 

25 1' outil transversal comportant au moins deux ves (19) 
disposes symetriquement par rapport a un axe longitudinal 
de la carrosserie et destines a cooperer avec des ves (20) 
correspondants fixes sur les outils lateraux. 

8. Dispositif selon la revendication 7 prise en 
30 dependance de la revendication 3 ou 5, caracterise en ce 

que la bissectrice (b) des angles d'ouverture (a) des ves 
(19, 20) forme avec 1 1 axe longitudinal de la carrosserie un 
angle d' environ 45°. 

9. Dispositif selon la revendication 7 ou la 
35 revendication 8, caracterise en ce que les ves solidaires 



14 



de l T outil transversal (11) sont des ves males (19) et les 
ves solidaires des outils lateraux (14) sont des ves 
femelles (20) , 
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